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BAGIAN 1: RINGKASAN PROYEK

1.1 PERMASALAHAN DAN TUJUAN

1.1.1 Permasalahan
a) Bagaimana cara mengendalikan pergerakan robot?
b) Bagaimana robot mengetahui posisinya di lingkungan kerjanya?
c) Bagaimana cara robot mendeteksi halangan yang ada di lintasan geraknya?
d) Bagaimana cara robot dapat mengisi baterai secara otomatis?

e) Bagaimana cara menerima permintaan (order) dari customer?

1.1.2 Tujuan dan manfaat
1.1.2.1 Tujuan
a) Membuat pergerakan robot menggunakan sistem akselerasi & dekselerasi
b) Mengimplementasikan sistem indoor GPS pada robot
c) Desain sensor ultrasonik sebagai sensor deteksi halangan pada robot
d) Pemasangan fitur auto docking pada robot

e) Pembuatan web based robot app
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1.1.2.2 Manfaat

LAPORAN AKHIR PROYEK

a) Manfaat yang diharapkan dari hasil penelitian ini adalah mencegah penyebaran Covid-

19

1.2 PEMBAGIAN TUGAS

No Nama Tugas dan Tanggungjawab Target Pencapaian
1 | Rahel Yulianti Mengendalikan pergerakan robot | Membuat pergerakan motor
menggunakan inverse kinematic pada robot menggunakan
inverse kinematic
2 | Yeni Riska Pratiwi Membaca posisi robot berdasarkan | Menampilkan  peta  posisi
data indoor GPS dan membuat | terakhir robot
perencanaan gerak robot point-to-
point
3 | Rici Rahman Mendeteksi objek disekitar robot | Robot dapat mendeteksi
dengan sensor ultrasonik halangan dan menghindarinya
4 | Muhammad Rihad Afra | Membaca kapasitas baterai robot | Robot Dapat melakukan
Graha Pratama dan melakukan pengisian baterai | pengisian  baterai  secara
secara otomatis pada docking | otomatis
station
5 Muhammad Rifalwan Membaca data permintaan (order) | Web dapat diakses oleh
dari customer dan merekam data | customer
jenis order dan posisi meja
customer
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LAPORAN AKHIR PROYEK

1.3 TARGET YANG TELAH / BELUM DICAPAI

1.3.1 Tabel pencapaian

No

Nama

Sudah Dicapai

Belum Dicapai

Alasan

Rahel Yulianti

. Test kecepatan motor

dengan inverse
kinematic

. Kontrol robot

menggunakan koneksi
bluetooth via android

. Menambahkan

akselerasi & dekselerasi
pada motor

Yeni Riska Pratiwi

. Instal driver 1A indoor

GPS

. Menampilkan posisi

terakhir mobile beacon
& robot di dashboard

Rici Rahman

. Menyelesaikan

prototype delivery robot

. Sensor sudah dapat

mendeteksi halangan

Masih dalam
tahap
pembelajaran

Muhammad Rihad
Afra Graha
Pratama

. Wiring elektrikal
2. Membuat skematik

wiring robot

Desain docking

station

Masih dalam
tahap
pembelajaran

Muhammad
Rifalwan

. Desain

mekanik  dari

delivery robot

. Menyelesaikan

prototype delivery robot

. Desain web aplikasi

http://www.polibatam.ac.id
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1.3.2 Tabel diagram waktu

LAPORAN AKHIR PROYEK

No PEKERJAAN TANGGAL DAEDLINE TANGGAL DIKERJAKAN MASALAH
1 |fabrikasi mekanik 19 - 23 Oktober 20 - 30 Oktober material
2 |wiring elektrikal 26 - 30 Oktober 3 -5 November alat & bahan
3 |uji coba sistem mekanik & elektrikal robot 2 -6 November 5-15 November tahap pembelajaran
4 |mengikuti event v factor indonesia 18 - 20 November 18 - 20 November
5 |UTS 19 - 27 November 19 - 27 November
& |integrasi sistem lokalisasi robot 30 - 4 Desember 1-14 januari
7 mengend_allkan pergera_kan motor dengan 27 desember - 25 januari | 27 desember - 25 januari

akselerasi & dekselerasi
8 |desain sistem deteksi halangan robot 27 desember - 25 januari | 29 desember - 25 januari
9 |desain sistem pengisian baterai & docking 27 desember - 25 januari | 28 desember - 25 januari
10 desain web app (aplikasi pesanan customer 30 desember - 25 januari _ _

robot) 29 desember - 25 januari
11 |pemograman point to point 7 - 18 Desember tahap pembelajaran
12 |pemasangan minipc 21- 25 Desember
13 |pemasangan LCD 28 - 31 Desember
14 |pemasangan speaker 4 -8 Januari belum terlaksana
15 |wiring keseluruhan 11- 15 Januari
16 |pengujian seluruh sistem robot 18 - 29 Januari
17 |pembuatan dokumen desain industri 1- 5 Februari
18 |penulisan papper &laporan akhir 8- 12 Februari

http://www.polibatam.ac.id
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LAPORAN AKHIR PROYEK

BAGIAN 3: GAMBARAN DESAIN

3.1 DESAIN SISTEM

Berikut desain sistem yang dibuat pada proyek dalam bentuk diagram blok .

(24V)
Power supply 2
mikrokontroller
(12v)
=%

Sensor Sensor
ultrasonik 1 ultrasaoik 2

Motor servo

Motor servo

Sensor sensor o
ultrasonik 3 ultrasonik & =
Sensor Sensor
web app ultrasonik 5 ultrasonik 6

Beacons Bluetooth
Min-RX module

Beacon HW
4.91{1)
Beacon HW
4.912)
Beacon HW
4913}
Beacon HW
4.91ia)

Gambar 11. Diagram perangkat keras pada robot

GPS ultrasonik digunakan sebagai sistem navigasi robot untuk bergerak dari satu tempat ke tempat
lainnya. Sebagai pusat kendali digunakan mini PC yang akan mengirimkan data gerakan robot ke
mikrokontroler. Robot pengantar barang ini dirancang untuk dapat dipanggil menggunakan smartphone.
Pada tahap awal ini, robot hanya bisa dipanggil dan mengantarkan barang dari tempat yang sudah diregister
sebelumnya oleh sistem sehingga perlu dibuat sebuah aplikasi pada smart phone untuk memanggil robot

dengan pilihan tempat penjemputan dan pengantaran.
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LAPORAN AKHIR PROYEK

Sebuah charging station diperlukan untuk melakukan pengisian baterai robot secara otomatis. Untuk
dapat melakukan pengecasan ini, maka pada robot harus dipasang sistem monitoring baterai. Sensor jarak
dengan ultrasonik dipasang pada bagian depan dan belakang robot untuk mendeteksi adanya halangan

sehingga dapat dihindari atau berhenti.
Jenis controller board yang akan atau telah diimplementasi pada alat yang dikembangkan adalah :
1. Arduino mega (1 pcs)
2. Arduino uno (2 pcs)
Alasan memilih Arduino sebagai controller board adalah :
e Umum
1. Selaras dengan mata kuliah aplikasi mikrokontroller
2. Harga terjangkau
3. Bahasa pemograman Arduino mudah dipahami
4. Bersifat open source
5. Referensi mengenai Arduino cukup banyak ditemui

6. Antar muka antara modul arduino dengan computer melalui port USB. Ada beberapa keuntungan
dengan menggunakan antar muka USB, yaitu selain sebagai transfer data dari komputer ke modul

arduino dan sebaliknya juga bisa menyediakan tegangan DC 5 volt untuk modul arduino tersebut.
o Spesifik (Arduino Mega 2560 Rev 3)
1. Memiliki digital I/0 yang cukup banyak
2. Memiliki pin RX/TX lebih banyak (4 pin)
3. memori EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory) lebih besar, 4KB.

4. memori Flash (untuk diisi program) lebih besar, 256 KB
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LAPORAN AKHIR PROYEK

o Spesifik (arduino UNO Rev 3)
1. Mikrokontroller ini sudah disediakan pihak kampus (Tidak perlu membeli)
2. Menggunakan USB jack (Lebih mudah ditemukan)

3. Memiliki internal regulator dan fuse/sekring elektronik, sehingga lebih aman jika menggunakan

sumber daya external
4. Operating input voltagenya bisa 12v (karena delivery robot menggunakan baterai 12v)

Komunikasi yang digunakan untuk menghubungkan system yang satu dengan yang lainnya pada
delivery robot adalah Arduino mega yang dapat berkomunikasi dengan 2 pcs Arduino uno, kita membutuhkan
komunikasi serial (komunikasi yang pengiriman datanya per-bit secara berurutan dan bergantian.) Komunikai

serial ini membutuhkan pin transmitter dan pin receiver dimana kita harus menghubungkan :
e RX dengan TX

e TX dengan RX

Arduino UNO sebagai slave yang masing-masing arduino UNO dipasangkan ke driver motor. Arduino
UNO berfungsi sebagai pengontrol kecepatan motor, data yang diberikan arduino ke driver berupa pulsa
digital dengan interval delayMicroseconds. Digunakannya master dan slave karena jika seluruh program
disatukan dalam satu arduino maka penulisan pulsa digital ke driver akan terganggu oleh proses yang lainnya,

sehingga intervalnya tidak beraturan.

Arduino MEGA sebagai master dan pengolah data inverse kinematik, arah gerak motor, encoder,
parsing data dan input output lainnya. Arduino mega mendapatkan inputan data melalui komunikasi

bluetooth serial yang dihubungkan dengan ponsel android.
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LAPORAN AKHIR PROYEK

3.2 DESAIN HARDWARE

3.2.1 Gambar Mekanik

Gambar 12. Desain mekanik robot

3.2.2 Gambar Rangkaian Elektronika

@ZLTECH' i @zZLTECH'

Digital AC Ser Digital AC Serv

AR Battery ﬂ‘-_gh
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Gambar 13. Desain elektrikal robot
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LAPORAN AKHIR PROYEK

3.3 DESAIN SOFTWARE

3.3.1 Skema Program Robot

BLUETOOTH MODULE

SERIAL (*V, W) ARDUINO MEGA (MASTER)

PULSR

PULSL

ERC,DIRR
ERC,DIRL
[ sounounosiny [ iens [ somouosia |
PULS WRITE
PULS WRITE
DRIVER MOTOR KIRI DRIVER MOTOR KANAN

3.3.2 Skema Pergerakan Motor

REGRESION
INPUT

V,W)

ThetaDot R, L (ps)
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LAPORAN AKHIR PROYEK

3.3.3 Skema Sistem Lokalisasi Robot

0 =
File Language View Firmware Licenses Help
Q) marvelmind Resdat || Wirteat
robotics| - T
Starting beacon triateration (0 255) 0 i
+£Snd o 000
3D navigation enabled
C 10,400 | 1449710100 - : Orly for Z coords 5
10400 10100 | 14497 o 8 v 2D mode. m (320.00.320.00) | 000
10400
* e I Movement program for robot § - X
22sm T
% 1 - < M200,800,0
S ans Upioad path
Save path
Load path
[Jsnepto grd
)l 864 points v
‘Mg. . . . [Jreturn to start
EE L p— | LT
freeze submap. Reverse path
S s
Davest [] Devies? A Savemsp | Load "":“" 5 IMA
Dev Dev Devicet2 Oevicet3| [ Devicatd ¥ Erase map Paces formep
=
Comected: COM3 X 6965 ¥. 5027 Rac7He 1 Totota,Ofaied 0% o ]

3.3.4 Skema Sistem Deteksi Halangan

Deklarasi :

- Sensorl
- Sensor2
Sensor 3

Baca Jarak Sensor

Perulangan

Data Sensor

Kirim Data

Selesai
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3.3.5 Skema Desain Web

»z"‘l; \

(4

CANTEEN POLIBATAM

& Username

& Password
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LAPORAN AKHIR PROYEK

BAGIAN 4: HASIL DAN PENGUIJIAN

Gambar 14. Desain mekanik robot aktual
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8
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Gambar 15. Desain elektrikal robot aktual
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LAPORAN AKHIR PROYEK

4.1 Sistem Roda Penggerak Robot
4.1.1 Analisa kecepatan motor
1. Parameter yang diuji : Kecepatan motor
2. Alat yang digunakan :
e  Motor & Driver
e Baterai aki

e Arduino
e laptop
3. Hasil regresi kecepatan motor
NO RPS PULS Y error
1] 5.0 15 | 1733294  2.33%
2| 1 30 | 29.90384] -0.09% PULS
3| 235 a5 431174 -1.88% .
4 1.75 60 57.27773| -2.72%
5 1.44 75 71.39522| -3.60% 300 i
6 | 122 90 | 86.10575| -3.89% 250
7 1.06 105 100.9307| -4.07% § y = 107.8x 14
8 | 094 120 [ 115607] -4.33% 2% X e PULS
3| o084 135 | 1312753 -3.72% 150 — power {PULS)
0] 076 150 | 146.9939) -3.01% - \
11 0.7 165 161.3088| -3.69% \
12 0.64 180 178.4988| -1.50% 50 \\_"
13 0.59 195 195.6843 0.68% 0 i i i i ; .
14| 055 210 | 211.8405| 1.84% o 1 2 3 4 5 p
15 0.52 225 2257018 0.70%
16| 048 240 | 247.0678]  7.07%
17| 045 255 | 265.75%4 10.76%
13 0.43 270 279.7689 9.77%
19 0.41 285 295.2385| 10.24%
20 0.39 300 312.4034| 12.40%
4.1.2 Analisa akselerasi dan dekselerasi pada motor
1. Parameter yang diuji : akselerasi dan dekselerasi pada motor
2. Alat yang digunakan :
e Robot
e laptop
13| Hal
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LAPORAN AKHIR PROYEK

3. Hasil:
e Akselerasi
1
m1>0.00,0.0011 m2>0.00,0.00 m1>78.30,819.2011 m2>78.30,819.20
m1>0.00,0.001 | =:2>0.00,0.00 m1>78.30,655.3611 m2>78.30,655.36
ml1>0.00,0.001 | m:2>0.00,0.00

m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011|
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
m1>0.00,0.0011
=1>0.00,0.0011

m2>0.00,0.00
m2>0.00,0.00
m2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00
m2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00
=2>0.00,0.00

m1>78.30,2000.001| m2>78.30,2000.00
m1>78.30,2000.0011 =m2>78.30,2000.00
=1>78.30,1600.001| =:2>78.30,1600.00
m1>78.30,1600.0011 m2>78.30,1600.00
m1>78.30,1280.001| =2>78.30,1280.00
m1>78.30,1280.001| m2>78.30,1280.00
m1>78.30,1024.0011 m2>78.30,1024.00
m1>78.30,1024.001 | =2>78.30,1024.00
m1>78.30,819.201| m2>78.30,819.20
m1>78.30,819.2011 m2>78.30,819.20
m1>78.30,655.361 1 m2>78.30,655.36
m1>78.30,655.3611 m2>78.30,655.36
m1>78.30,524.2911 m2>78.30,524.29
m1>78.30,524.2911 =m2>78.30,524.29
m1>78.30,419.4311 m2>78.30,419.43
m1>78.30,419.4311 m2>78.30,419.43
m1>78.30,335.5411 m2>78.30,335.54
m1>78.30,335.5411 m2>78.30,335.54
m1>78.30,268.4411 m2>78.30,268.44
m1>78.30,268.4411 m2>78.30,268.44
m1>78.30,214.7511 m2>78.30

[ Autoscrol

e Dekselerasi

m1>78.30,655.3611 m2>78.30,655.36
m1>78.30,524.2911 m2>78.30,524.29
m1>78.30,524.2911 m2>78.30,524.29
m1>78.30,419.4311 m2>78.30,419.43
m1>78.30,419.4311 m2>78.30,419.43
m1>78.30,335.5411 m2>78.30,335.54
m1>78.30,335.541 1 m2>78.30,335.54
m1>78.30,268.4411 m2>78.30,268.44
m1>78.30,268.4411 m2>78.30,268.44
m1>78.30,214.7511 m2>78.30,214.75
m1>78.30,214.7511 m2>78.30,214.75
m1>78.30,171.8011 m2>78.30,171.80
m1>78.30,171.8011 m2>78.30,171.80
m1>78.30,137.4411 m2>78.30,137.44
m1>78.30,137.4411 m2>78.30,137.44
m1>78.30,109.9511 m2>78.30,109.95
m1>78.30,109.9511 m2>78.30,109.95
[m1>78.30,87.9611 m2>78.30,87.9€
m1>78.30,87.96|| =2>78.30,87.96
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 =2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
[m1>78.30,70.3711 =2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
m1>78.30,70.3711 m2>78.30

[ Autoscrot

ml1>78.30,70.

3711 m2>78.30,70.37

=1>78.30,70.371| =2>78.30,70.37
ml>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37

=1>78.30,70.

3711 =2>78.30,70.37

m1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
ml>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37

m1>78.30,70.

3711 =m2>78.30,70.37

ml1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37
ml1>78.30,70.3711 m2>78.30,70.37

=m1>78.30,70.
ml>78.30,70.
ml1>78.30,70.

3711 =2>78.30,70.37
3711 m2>78.30,70.37
3711 =2>78.30,70.37

m1>0.00,84.441| =2>0.00,84.44
ml1>0.00,84.4411 m2>0.00,84.44

m1>0.00,101.
=m1>0.00,101.

3311 =2>0.00,101.33
3311 =2>0.00,101.33

ml>0.00,121.6011 m2>0.00,121.60
m1>0.00,121.601] =2>0.00,121.60
=1>0.00,145.92|| m2>0.00,145.92
ml1>0.00,145.921| m2>0.00,145.92
m1>0.00,175.10]| =2>0.00,175.10
m1>0.00,175.1011 m2>0.00,175.10
ml>0.00,210.1211 m=2>0.00,210.12
=1>0.00,210.12]| | =2>0.00,210.12

ml>0.00,252,
ml1>0.00,252.

1411 m2>0.00,252.14
1411 m2>0.00,252.14

=1>0.00,302.571| =2>0.00,302.57

ml1>0.00,302.

$711 m2>0.00,302.57

ml>0.00,3€3.09|1 m2>0.00,363.09
=1>0.00,363.091| =2>0.00,363.09
m1>0.00,435.7011 m2>0.00,435.70
ml1>0.00,435.7011 m=2>0.00,435.70
m1>0.00,522.8511 m2>0.00,522.85

ml>

ml1>0.00,210.1211 =2>0.00,210.12
ml1>0.00,252.1411 m2>0.00,252.14
m1>0.00,252.1411 m2>0.00,252.14
ml1>0.00,302.5711 m2>0.00,302.57
m1>0.00,302.5711 m2>0.00,302.57
m1>0.00,363.0911 m2>0.00,363.09
m1>0.00,363.0911 m2>0.00,363.09
ml>0.00,435.7011 m2>0.00,435.70
mi>0.00,435.7011 m2>0.00,435.70
ml>0.00,522.851| m»2>0.00,522.85
m1>0.00,522.8511 m2>0.00,522.85
m1>0.00,827.4111 =m2>0.00,627.41
m1>0.00,627.4111 =2>0.00,627.41
ml1>0.00,752.9011 m2>0.00,752.90
m1>0.00,752.9011 m2>0.00,752.90
m1>0.00,903.4811 m2>0.00,903.48
ml>0.00,903.4811 m2>0.00,903.48
m1>0.00,1084.1711 =2>0.00,1084.17
m1>0.00,1084.1711 m2>0.00,1084.17
m1>0.00,1301.0111 m2>0.00,1301.01
m1>0.00,1301.01]] =2>0.00,1301.01
m1>0.00,1561.2111 m2>0.00,1561.21
ml>0.00,1561.2111 m2>0.00,1561.21
m1>0.00,1873.45]| m2>0.00,1873.45
m1>0.00,1873.4511 m2>0.00,1873.45
m1>0.00,2248.1411 m2>0.00,2248.14
m1>0.00,0.0011 »2>0.00,0.00
ml>0.00,0.0011 m2>0.00,0.00
m1>0.00,0.0011 m2>0.00,0.00
m1>0.00,0.0011 m»2>0.00,0.00
m1>0.00,0.0011 m2>0.00,0.00
=1>0.00,0.001| m2>0.00,0.00
ml1>0.00,0.001| m2>0.00,0.00

ml

[ Autoscrol
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4.2 Sistem Lokalisasi Robot
4.2.1 Analisa Sistem Lokalisasi
1. Parameter yang diuji : Lokalisasi robot
2. Alat yang digunakan :
e Indoor GPS marvelmind robotics

e robot
3. Hasil:
D Dashboard - obots management V6240 ultimate =
File Language View Firmware Licenses Help
m)Marvelmmd' Readst || Wriest |
robatics = r
TR, - ) I~
1 T am——
Archtectre I
) [FERER 50 e e = e
| Updte ote senan none
" Mastmum speed. m/s 0.1 60.0) 50
 bicerid Stter mode dsabled
| e grancdarty ma (116) 3
o e area, % 0 50, »
Dots trmsout sec TOMAbge | dased
[7o0 Long tme seep dsatied
a9y Window of averagng (0. 16) na
catout ’' | Dtance fer 0.16) we
Save screenshot Max_hedges readowt per cycle (1 255) 0
N e e
§ B s s s wied
BeckwerdForwerd 1 . | Supply votage. V45 55 %
g s Teetommsethms | 001003/213808
S - . | RSSItust level, % 0 100) 0
- ""‘""":‘}D‘,? 2
- RS |&
. = - PP resoteanns bae 515 M
= Camer frequency. Mz 13000
< + [Lunfreeze za0es || oewce sasem 0 250 1
Rado channel 0
I | D et
Ese -] ST [ )
T CECTE OO TR CE O  owel e =l | M| e sl e ]
indour 5[] cveewl [ omew|[]__over ovret| (] owverc| ] o v s [ [cm] [osmmness] | oves

Connected: COM3 X 4010, ¥: -11.239 Rate: 47 Hz 3 108total, 1 faded (1%)

4.3 Sistem Deteksi Halangan
4.3.1 Analisa Deteksi Halangan

1. Parameter yang diuji : pembacaan sensor ultrasonik

2. Alat yang digunakan :
e Sensor ultrasonic HC-SR04
e Arduino UNO
e laptop

3. Hasil:

@ comr - O X

[ |[5end ]

>>Sensorl 24cm >>Sensor?2 24cm >>Sensor3  25cm
>>Sensorl 24cm >>SensorZ 24cm >>Sensor3  15cm
»>»Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  15cm
>»>Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  26cm
»>»>3ensorl 23cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  26cm
>»>3ensorl 24cm >>Sensor2? 24cm >>Sensor3  26cm
>>Sensorl 23cm >>Sensor2  24cm >>Sensor3  25cm
>>Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  25cm
>>Sensorl 23cm >>Sensor?2 24cm >>Sensor3 2écm
>>Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3 2écm
»>»Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  2écm
>>Sensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  lécm
»>»>3ensorl 24cm >>Sensor2 24cm >>Sensor3  lécm
>>3ensorl 24cm >>Sensor2? 24cm >>Sensor3  25cm
>>Sensorl 23cm >>Sensor2  24cm >>Sensor3  lécm

v

[ Autoscrall [ Show timestamp [Newine | [s600baud | | Clearoutput | 15 | Hal
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4.4 Sistem Desain Web
4.4.1 Analisa Sistem Desain Web
1. Hasil:

@ localhost

&,

&

CANTEEN POLIBATAM

& Username

& Password

2 0 @ locathost

£ Restaurant

& Generate Laporan

No. Nama Menu Sisa Stok Jumiah Terjual
Sate Ayam
Sayur Asem 77

Harga

Rp. 11000 -

Rp. 7500 -

Rp. 11000

Rp. 7000 -
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BAGIAN 5: KENDALA DAN ISU

Kendala yang pertama yaitu masalah koneksi Bluetooth. Dimana pada robot ini masi menggunakan
koneksi Bluetooth sebagai komunikasinya. Semakin banyak koneksi Bluetooth di suatu ruangan semakin
sulit juga untuk terhubung ke Bluetooth yang terdapat pada robot.

Masalah sistem interface dashboard di indoor GPS. Dimana tampilan robot yang dipasang mobile beacon
antara kondisi aktual dengan kondisi di software dashboardnya tidak sesuai

BAGIAN 6: KESIMPULAN

Berdasarkan hasil pengujian setiap masing masing anggota tim terkait tugas yang telah diberikan didapatkan
kesimpulan sebagai berikut :

e Berdasarkan tujuan dari proyek ini sudah terlaksana beberapa tugas yang diberikan yaitu motor pada

robot dapat berjalan sesuai perintah, Indoor GPS dapat Menampilkan posisi terakhir mobile beacon
& robot di dashboard, Sensor sudah dapat mendeteksi halangan dan juga web sudah dapat diakses
melaului localhost. Sedangkan untuk Sistem Auto Docking masih dalam tahap pembelajaran.

Tuliskan sumber referensi yang digunakan dalam proyek.

1.

Sistem lokalisasi robot Indoor GPS :
marvelmind.com (2020, 14 Desember). Marvelmind Indoor Navigation System Operating manual.
Diakses pada 4 November 2020, dari

https://marvelmind.com/pics/marvelmind navigation system manual.pdf.

marvelmind.com (2020, 13 Juli). Indoor “GPS” (with +2cm precision) Placement Manual. Diakses pada
4 November 2020, dari

https://marvelmind.com/pics/Marvelmind Robotics ENG placement manual.pdf

marvelmind.com (2020, 11 Agustus). Inverse Architecture (IA). Diakses pada 4 November 2020, dari

https://marvelmind.com/pics/architectures comparison.pdf

Sistem Deteksi halangan

Ardutech.com (2019, 17 Oktober). Pengukur Jarak dengan Arduino dan Sensor Ultrasonic. Diakses
pada 5 Desember 2020, dari

https://www.ardutech.com/pengukur-jarak-dengan-arduino-dan-sensor-ultrasonik/

17 |Hal
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3. Sistem desain web

Jagat Koding. (2020, 4 Juni). Aplikasi Kasir Restoran dan Pelayanan Berbasis Web. Diakses pada 23

Januari 2021, dari
https://www.youtube.com/watch?v=eJ4yjx1-jt|&t=85s

LAMPIRAN

PETUNJUK PENGGUNAAN

Instalasi sistem lokalisasi robot indoor GPS

W o=
File Language View Firmware Licenses Help
QA Marvelmind
robatics
_AJ A
D Firmware update: Modem - X
Fimware uploact DAKULIAH\semester JDELIVERY ROBOT\S SOFTWARE! | SW_2020_10_21\Scftware_ismord
Witng buffer 00A7EOh
Ciear map
Dots timeout, sec
[ | | R T T T T S
Data hizs ode e e O
defautt | (B R A S5 e S B St 0 i B R S OTA RO e e ks et e S e
ey | | e RN R el e O Rk e S e e e e e M e
Freeze screen
/] Reak-time Player
Backward Forward
|EX | O
Stream capture
5 c
None | iy G S i S P e B i b b e o e e freeze zones -
O s e s e e [ ooz mep. .
0 |-
0
3@ = Devess| [ o oevet 4 @[] Deves RIS
Indoor GPS Devosd] [ | [ 10| [ =1| [ 2| Owmersl ] Devestd ~ | [Erasemep
Connected: COM3 X 271475, Y: -16.393 5 344total, 0failed (0%)

Read al Wrie all
cPUD Copytocoboard [ 0ATBID |~
Firmare version V5480 Modem HW v4 9
' | Architecture NIA
" | Locston upaste e 16 e
« | Update rate speedup tubo auto
* | Maximum speed. m/s (0.1.60.0) 50
Stermode mode 3
Jtter granniarty. ms (1.16) 16
Stter area. % (0.50) &
TOMApe type 2 full overiap)
" | Longtime deep disabled
Window o averagng (0.16) 4
Distance fiter (0..16) 0
Max. hedges readoutpercyce (1.255 | n/a
Advanced settngs
High resokstion mode fmm) enabled
Detect new devices infrozen mode enabled
Surply votage, V (45.5.5) 509
| Time from reset, hms 000407/ 162134
RSS! trust level. % (0..100) n/a
Temperature of ar, C (20.60) 23
RSS!, dBm 74
Redo frequency band 4B
Camter froquency. MHz 433400
1
0
v
Reset Sleep Wake up Time sync Zewo IMU
[][cmre] [osssiss’ | oefant

http://www.polibatam.ac.id
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Update firmware modem HW4.9

T Dashboard - robots management V6240 ultimate - o x
File Langusge View Firmware Licenses Help
QA marvelmind Resdal || Wrteal
robotics| e =
CPUID [ copytocleboara oA i~
do 0 g e vein V6 240 Modem HW v43
A Architecture A
@ ' '| Location update rate she
Maximum speed, m/s (0.1.60.0) 50
) - Sttermode dsabled
Jtter granuilarity, ms (1..16) 3
ey aan | iterares. % (0.50) £
Dot oe o0t ' TOMAtype dsabled
s Long time seep dsabled
Dots size mode . Window of averaging (0. 16) n/a
cetaut v Distance fiter (0.16) s
CC bt l Max. hedges readout per cyce (1.255) 10
Advanced setings
o e x- - = = 3 ~ = - = ~ 2 5 = = - - - = ~ 53 - = High resoktion mode fmm) enabled
A Reattine Payer [HT of Detect new devices In frozen mode enabled
facs toree =-| Supply votage, V@555 49
2 ] : s e tomeset hms 0000.09/ 142608
e o] RSSltrust level, % (0.100) 0
I Tempersture of av, C (20.60) 2
[ RSSI. dBm 4
i g - PP Rodo requency band 915 Mz
Camer requency. MHz 915,000
o] |2 = * | freeze zones | Device addvess (0.259) 154
Rado charnel 0
o || " 1| Parameters o radio
[ | Intedfaces
| coms} 4|
m M M Robod7 a | savemap || Loadmap Reset Sleep Wakeup || Tmesync | | Zem MU
Robots GPS | |1 s sl Rosettd v | Ensemap [[][cme] [Besssiees | pefaut
Connected: COM3 X: 201324, ¥: -36412 1 110total, 0failed (0%)

Modem sudah terbaca di dashboard software

I Dashboard - robots management V6240 ultimate - o x
File Language View Firmware Licenses Help
Q) marvelmind Read ot Virie o
robotics.
Starting beacon trlateration (0..255) 0
1 , £ A - Starting set of beacons | 0. 0:00
4" @nwwri enabled
C Ondy for Z coordnate dsabled
Hedges height in 2D mode. m (320.00.320.00) | 0.00
< Limttation distances | manual
Fioors. Maximum distance. m (1..120) 0
g Service zone thickness, m (-320.00..320.00) 000
Clear map Submap X shit, m (-320.00..320.00) 000
Dots tmeout, sec Submap Y shit, m (-320.00..320.00) 400
[s00 Submap Z shit, m (-320.00..320.00) 000
Dots size mode % i ¥ it 5 E i 2 ‘ Submap rotation, degrees (:360.00.360.00) | 0.00
defautt v| Plane rotation X. degrees (:360.00..360.00) 000
Save screenshot D - Plane rotation Y. degrees (:360.00..360.00) 0.00
X000 x=5.000 Plane rotation Z. degrees (-360.00..360.00) 000
o : ; . 5 . 00 s . Y=4,000
Freeze screen =5 Pt 2359 ‘Sttioneey beacons visble enabled
Reak-time Player [FTof ] . Service zone visible enabled
Backward Forward ‘ = . - @ -
3 s XeTE0
‘ [EEs) =7
2=0000
B -
Xe5.000
000
= »
freeze submap
¥ i
Y N4 —
- Save map Load map Reset Sleep Wake up Time sync Zero IMU
IndoorGPS | [ Device14 w | | Erase map D cTRL | [Despsiesn | | Defo
Connected: COM3 173 Rate: 5.2 Hz 1 74 total, 2 failed (3%)

Tampilan beacon sudah muncul di dashboard
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D Dashboard - robots management V6240 ultimate - o 3
File Language View Firmware Licenses Help
Q) marvelmind Readal | Wrieal
robotics!
CPUID Copyto cipboard || 012043
L —— Fimware verson | V6.2401 Beacon HW v4 9
""" Power save functions | dsabled
@ 0 [(adlie0 Hedgehog mode dsabled
B0 000 (e e e Suppy votage, V 35.42) 389
6403 4.000 ] Height, m (-320.000.320.000) 0.000
Floors 4000| 6403( 5000 Time from reset, hm:s 00:26:36 / 20:47:48
s Measured < )
ceorrsr M . . RSS!, dBm 52
pomtmeostsec | ¢ 5 e s o m e e e o Radio frequency band 915 MHz
D | e e S O R Canier frequency. MHz 915.000
Dotssizemode | I | oo e o e Bt 31 e s o ay st S s e e e e R o 77 4] o f e et el e e ey sl . Device address (0..254) 1
detaut V..., - Radio channel 0
Save screenahot | T | ol e re s s o s I e e e s e e e O o e s By ot S Ultrasonic frequency., Hz (100..65000) 20100
................................ Filter selection n/a
Freeze screen - )
[AReaktime Player R O e e o s . Parameters of radio
BackwardForward | S | ooy . . . . L . L L L L L. S Urasound
16 _1] X ieoces
........................ Misc. setting
Stresmcapture [N | DR . Yoo . XWX . . . . . . e Hedgehogs:aimg
g 5l S e S S e o o |
................... S
. v =
2 |a| | savemap | Loadmap Reset Skeep Wakeup | Tmesync | Zer IMU
Indoor GPS | 0 v | | Ersemap [ [cmme] [osspsiess| | oetaa

X:-14.354, ¥: -3.779 Rate: 1.1 Hz 1 136 total, 0 failed (0%)

Connected: COM3

Tampilan robot saat dijalankan

XAMPP WEB LOCALHOST APP

[5] ®aAMPP Control Panel v3.2.4 [ Compiled: Jun 5th 2015 ] — O >
XAMPP Control Panel v3.2.4
Modules =
Service Module PIDys) Port(s) Actions (4 Netstat
Apache 132?_:‘;3 80,443 [ Stop ]| Admin || config || Logs |
MySQL 5300 3306 | Stop | | Admin | | Config | | Logs | || Explorer
FileZilla Start Admin | [ config || Logs | L sServices
Mercury Start Admin | Config | | Logs | & Help
Tomeat Start Admin | [ config || Logs |
14:52:42 [Tomcat] or reconfigure Tomcat and the Control Panel to listen on a different port -~
14:52:42 [main] Starting Check-Timer
14:52:42 [main] Control Panel Ready
14:52:49 [Apache] Attempting to start Apache app...
14:52:49 [Apache] Status change detected: running
14:52:50 [mysgl] Attempting to start MySQL app...
14:52:50 [mysgl] Status change detected: running
'
< >
20| Hal
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KODE PROGRAM

Kode Program pada Arduino Mega
//Rahel Yulianti

//Robotikal9

//Serial with parsing data

//delay with micros()

//delay with millis()

//encoder

//inverse kinematik

//BLUETOOTH Serial

#include<math.h>

//deklarasi pin Encoder 1
#define enAl 2
#define enB1 5
//deklarasi pin Encoder 2
#define enA2 3

#tdefine enB2 4

//variable inverse kinematic differential wheels
float r = 120; //radius roda mm

float phi=3.14;

float d =340 ; // jarak antar roda mm

float v, w; //Velocity mm/sec & omega rad/sec

21 | Hal
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float thetaDotL, thetaDotR; //kecepatan sudut roda kiri dan kanan (rps)
float Vinput, Winput; //variable tampung data dari serial w & v

float x1, y1, x2, y2;

//accel deccel

bool fungsinaikl = false;
bool fungsiturunl = true;
bool fungsinaik2 = false;
bool fungsiturun2 = true;

float ylac, y2ac;

//ENCODER

int interval = 500;

bool state = false ;

int pulsal, pulsa2;

int nilaipulsl, nilaipuls2;

float rps1, rpm1, rps2, rpm2;

// variable fungsi delay millis()

int Statel; //deklarasi variable bertipe data integer

int State2;

long jumlahPulsal, lastjumlahPulsal, jumlahPulsa2, lastjumlahPulsa2; //deklarasi variable bertipe data long

unsigned long waktulama, waktusekarang, waktulama3, waktusekarang3; //deklrasi variable bertipe data
unsigned long

unsigned long previousmicrosl, previousmicros2, previousmicros3;
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int intervall = 100; //deklarasi variabel intervall = periode waktu fungsi delay millis1 = 100 ms
int interval2 = 100; //deklarasi variabel interval2 = periode waktu fungsi delay millis2 = 100 ms
int interval3 = 50; //deklarasi variabel interval3 = periode waktu fungsi millis3 = 50 ms

bool parsing = false ; //deklarasi variable parsing bertipe data boolean

String sData, data[10]; //dekalarasi variable dData berupa string dan data[10] berupa string array 0 - 9 = 10

void setup() //void yang di jalankan sekali di awal pada saat arduino setup
{

//set up nilai variable

Statel=0;

State2=0;

previousmicrosl=0;

previousmicros2 =0 ;

//menyatakan pin sebagai input yang di pull up

pinMode(enAl, INPUT_PULLUP);

pinMode(enB1, INPUT_PULLUP);

pinMode(enA2, INPUT_PULLUP);

pinMode(enB2, INPUT_PULLUP);

//set up fungsi interrupt dengan mode change(rising dan falling)

attachinterrupt(0, encoderl, CHANGE);

attachinterrupt(1, encoder2, CHANGE);

//set up bautrate pada serial

Serial.begin(9600); //usb

Seriall.begin(9600); //rightMotor

Serial2.begin(9600); //leftMotor
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Serial3.begin(9600); //bluetooth

void loop() { //fungsi yang akan diulang terus menerus
unsigned long currentmicros2 = micros(); //deklarasi lokal variable untuk variable nilai micros

if (currentmicros2 - previousmicros2 >= interval2) //jika nilai dari currentmicros2 - previousmicros2 >=
interval2 maka menjalankan perintah didalam if

{

previousmicros2 = currentmicros2; //update nilai dari previous micros menjadi nilai currentmicros
sebelumnya

nn

Serial.print("m1>"); Serial.print(y1); Serial.print(","); Serial.print(ylac); Serial.print("| | m2>");

Serial.print(y2); Serial.print(","); Serial.println(y2ac); //print nilai pmw dan accel&deccel

//Serial.print("rps1="); Serial.print(rps1);Serial.print(" rps2="); Serial.printin(rps2); //print nilai
kecepatan m1&m?2

}

//memanggil void ke dalam loop untuk dijalankan
parsingData();

INVERSE();

acceleration();

datasend();

hitungkecepatan();

}

void INVERSE() {

v = Vinput; //velocity input cm/second
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w = Winput; //input kecepatan sudut derajat/second

w =w * (phi / 180); // konversi dari derajat/second ke radian/second

thetaDotL=(1/(2 * phi *r)) * (v- (w * d / 2)); //rumus kecepatan roda kanan (rps)

thetaDotR = (1 /(2 * phi * r)) * (v+ (w * d / 2)); //rumus kecepatan roda kiri (rps)

x1 = abs(thetaDotL); //merubah nilai thetadotL menjadi nilai absolut

y1=107.8 * (pow(x1, -1.13)); //merubah nilai rps menjadi pwm menggunakan persamaan regresi

if (y1>10000) { //me rubah nilai yang besar dari 10000 menjadi 0
yl=0;

}

else {
yl=yl;

}

x2 = abs(thetaDotR); //me rubah nilai yang besar dari 10000 menjadi 0

y2 =107.8 * (pow(x2, -1.13));

if (y2 > 10000) {

else {

y2=y2;
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}

void datasend() {

unsigned long currentmicros1 = micros(); //deklarasi lokal variable curentmicros1 dan memasukkan nilai
dari fungsi micro second ke dalam variable curentmicros1

if (currentmicros1 - previousmicrosl >= intervall) //jika nilai dari currentmicros1 - previousmicros1 >=
intervall maka menjalankan perintah didalam nya

{

Seriall.print("*"); Seriall.print(ylac); Seriall.printIn("#"); //kirim data motor kanan berupa pwm melalu
seriall

Serial2.print("*"); Serial2.print(y2ac); Serial2.printIn("#"); //kirim data motor kanan berupa pwm melalu
serial2

previousmicros1 = currentmicros1; //update nilai dari previous micros menjadi nilai currentmicros
sebelumnya

}
}

void parsingData() {
//change to serial 3 to use bluetooth

while (Serial3.available()) { //ketika serial3 menerima data maka akan menjalankan perintah yang ada di
dalam while

char inChar = Serial3.read(); //membaca data serial3 dan memasukkan kedalam variable inChar yang
bertipe data char

sData += inChar; //memasukkan data inchar ke dalam varibale char
if (inChar =="#') { //iika inchar berupa char # maka parsing = true

parsing = true;

26 | Hal

http://www.polibatam.ac.id ©2020ROBOTICS ENGINEERING



LAPORAN AKHIR PROYEK

if (parsing == true ) { //jika parsing == true maka akan menajalankan perintah di dalam if

intq=0; //deklarasi lokal variable g = 0
for (int i = 0; i <= sData.length(); i++) { //jika nilai i<=s.data maka akan di cek setiap
character

if (sData[i] =="*' | | sDatal[i] =="'," || sData[i] =='#') { //mengecek karakter pada masukkan '*''," '#'
maka akan menambah nilai variable q

gt++;
data[g] ="";
}
else {
data[q] += sDatal[i]; //jika inputan berisi selain '*'',' '#' maka akan di masukkan ke

dalam data[q]

//data[q].tolnt();

}

//konversi data[q] yang berupa string menjadi integer lalu memasukkan ke dalam variabel
Vinput = data[1].tolnt();

Winput = data[2].tolnt();

//iika nilai i > sData.lenght maka bool parsing false dan string sData = ""
parsing = false;

sData="",;

}
void encoderl() { //ENCODER1 Left
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if (digitalRead(enA1) == digitalRead(enB1)) //jika nilai enAl sama dengan nilai enB1 maka pulsa decrement

{

pulsal--;

else //iika tidak maka nilai nya increment

pulsal++;

}

jumlahPulsal = pulsal / 2.5;

}

void encoder2() //ENCODER2 Right

{

if (digitalRead(enA2) == digitalRead(enB2)) //jika nilai enA2 sama dengan nilai enB2 maka pulsa increment

{

pulsa2++;

else //jika tidak maka nilai nya decrement

pulsa2--;

}

jumlahPulsa2 = pulsa2 / 2.5;

void hitungkecepatan()
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//jumlah pulsa satu putaran = 823.00 (pulsa encoder)
waktusekarang = millis(); //memasukan nilai dari millis() ke dalam variable waktusekarang

if (waktusekarang - waktulama >=interval)  //jika nilai waktusekarang - waktulama >= interval maka
akan menjalankan perintah di dalam if

{
rpsl = (jumlahPulsal / 823.00) / 0.5; //hitung rps
rps2 = (jumlahPulsa2 / 823.00) / 0.5;
roml =rpsl/ 60; //hitung rpm
rom2 =rps2 / 60;
//reset nilai
pulsal =0;
pulsa2 = 0;
jumlahPulsal=0;
jumlahPulsa2 =0;

waktulama = waktusekarang;

void acceleration() {
// cek nilai accel
if (ylac > 2000) {

ylac=0;

else {
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ylac =ylac;

}

if (y2ac > 2000) {
y2ac=0;

}

else {

y2ac =y2ac;

waktusekarang3 = millis();

if (waktusekarang3 - waktulama3 >= interval3)

{

waktulama3 = waktusekarang3;

//motorl accel decel

if (y1>0){ //jika nilai y1 > 0 maka akan masuk ke if
if (ylac< 1) { //jika nilai ylac < 1 maka ylac = 2000
ylac = 2000;
}
else {
if (ylac>vy1){ //iika nilai ylac > 1 maka akan di decremental sampai nilai mendekati y1

ylac-=ylac *0.2; //ACCELERATION DECREMENTAL 20% MOTOR 1
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}

else {
if (ylac > 0) {

ylac+=ylac *0.2; //DECCELERATION INCREMENTAL 20% MOTOR 1

}

//motor2 accel decel

if (y2>0){

if (y2ac < 1) {
y2ac = 2000;
}
else {
if (y2ac >vy2) {

y2ac-=y2ac *0.2; //ACCELERATION DECREMENTAL 20% MOTOR 2

}

else {
if (y2ac > 0) {

y2ac +=y2ac *0.2;  //DECCELERATION INCREMENTAL 20% MOTOR 2

31| Hal

http://www.polibatam.ac.id ©2020ROBOTICS ENGINEERING



LAPORAN AKHIR PROYEK

Kode Program pada Arduino UNO
//Rahel Yulianti

//Robotics19

bool parsing = false; //deklarasi variable parsing dengan tipe data boolean dengan nilai awal false

String sData, data[10]; //deklarasi variable sData dengan tipe data string dan data dengan tipe data String
array

#define puls 2 //deklarasi pin digital 2 arduino sebagai puls pin
#define LED 13 //deklarasi pin digital 13 arduino sebagai LED pin
float Interval; //deklarasi variable Interval dengan tipe data Float
void setup() {
// put your setup code here, to run once:
Interval = 0.00 ; //setup nilai Interval dengan nilai 0.00
pinMode(LED, OUTPUT); //setup pin LED dengan mode output
pinMode(puls, OUTPUT); // setup pin puls dengan Mode output

Serial.begin(9600); // setup serial dengan baudrate 9600

void loop() {

if (Interval != 0 && Interval>20) { //jika nilai interval tidak = 0 dan besar dari 20 makan akan menjalankan
perintah yang ada dalam if

digitalWrite(puls, HIGH); // arduino memberika output HIGH pada pin puls
delayMicroseconds(Interval); // delay microsecond dengan nilai delay (Interval)

digitalWrite(puls, LOW); // arduino memberika output LOW pada pin puls
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delayMicroseconds(Interval); // delay microsecond dengan nilai delay (Interval)

else {

digitalWrite(puls, LOW); //jika tidak maka arduino akan memberikan output LOW pada pin puls

// put your main code here, to run repeatedly:

while (Serial.available()) {  //ketika serial menerima data maka akan menjalankan perintah yang ada di
dalam while

char inChar = Serial.read(); //membaca data serial dan memasukkan kedalam variable inChar yang
bertipe data char

sData += inChar; //memasukkan data inchar ke dalam varibale char
if (inChar =="#') { //iika inchar berupa char # maka parsing = true

parsing = true;

}
if (parsing) { //jika parsing == true maka akan menajalankan perintah di dalam if
intq=0; /deklarasi lokal variable g = 0
for (int i = 0; i <= sData.length(); i++) { //jika nilai i <= s.data maka akan di cek setiap
character

if (sData[i] =="*' | | sData[i] =="'," || sData[i] =='#'){ //mengecek karakter pada masukkan '*'',' '#'
maka akan menambah nilai variable q

q++;
data[g] ="";
}
else {
data[q] += sDatali]; //jika inputan berisi selain '*'',' '#' maka akan di masukkan

ke dalam data[q]
//data[q].tolnt();
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}

//konversi data[q] yang berupa string menjadi integer lalu memasukkan ke dalam variabel
Interval = data[1].toFloat();

//jika nilai i > sData.lenght maka bool parsing false dan string sData = ""
parsing = false;

sData="";

}

//perintah lain
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Sensor ultrasonic

unsigned long myTime;

int trigPinl = 13;

int echoPinl = 12;

int trigPin2 = 10;

int echoPin2 = 9;

int trigPin3 = §;

int echoPin3 =7;

long durationl, distancel;

long duration2, distance2;

long duration3, distance3;

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
Serial.begin (9600);
pinMode(trigPin1, OUTPUT);
pinMode(echoPinl, INPUT);
pinMode(trigPin2, OUTPUT);
pinMode(echoPin2, INPUT);
pinMode(trigPin3, OUTPUT);
pinMode(echoPin3, INPUT);

void Print() {
long waktusekarang;
long intervall = 500;

long waktuberikutnya;
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waktusekarang = millis();

if (waktusekarang - waktuberikutnya >= intervall) {

waktuberikutnya = waktusekarang;

if (distancel >= 1000 && distancel <= 0) {

Serial.print(" >>Out of range");

else {
Serial.print ( ">>Sensorl ");
Serial.print ( distancel);
Serial.print("cm");

}

if (distance2 >= 1000 && distance2 <= 0) {
Serial.print("Out of range");

}

else {
Serial.print(" >>Sensor2 ");
Serial.print(distance2);
Serial.print("cm");

}

if (distance3 >= 1000 && distance3 <= 0) {

Serial.print(" >>Out of range");
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else {
Serial.print(" >>Sensor3 ");
Serial.print(distance3);

Serial.printin("cm");

}
void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

Print();

digitalWrite(trigPin1, LOW); // Added this line
delayMicroseconds(2); // Added this line
digitalWrite(trigPin1, HIGH);
delayMicroseconds(10); // Added this line
digitalWrite(trigPin1, LOW);

duration1 = pulseln(echoPin1, HIGH);
distancel = (duration1/2)/ 29.1;

myTime = millis();

digitalWrite(trigPin2, LOW); // Added this line
delayMicroseconds(2); // Added this line
digitalWrite(trigPin2, HIGH);
delayMicroseconds(10); // Added this line

digitalWrite(trigPin2, LOW);
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duration2 = pulseln(echoPin2, HIGH);

distance2 = (duration2 / 2) / 29.1;

myTime = millis();

digitalWrite(trigPin3, LOW); // Added this line
delayMicroseconds(2); // Added this line
digitalWrite(trigPin3, HIGH);
delayMicroseconds(10); // Added this line
digitalWrite(trigPin3, LOW);

duration3 = pulseln(echoPin3, HIGH);

distance3 = (duration3/ 2) / 29.1;

myTime = millis();
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